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Die Erfindung betrifft ein Transportsystem zum Irans- 
portieren von Gegenstanden entlang eines Transportwe- 
ges, mit mehreren Antrieben zum Transportieren der Ge- 
genstande entlang einzelner Wegabschnitte des Trans- 
portweges, wobei fUr die einzelnen Wegabschnitte je- 
weils mindestens ein Antrieb vorgesehen ist, und eine 
Steuerung fUr die den einzelnen Transportwegabschnitten 
zugeordneten Antriebe eines derartigen Transport- 
systems . 

Mit Hilfe derartiger Transportsysteme oder Forderanla- 
gen werden zu transportierende GegenstSnde von einer 
Aufgabes telle bzw. einem Anfangspunkt zu einer Abgabe- 
stelle bzw. einem Endpunkt transportiert . Der Trans- 
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portweg ist dabei in mehrere Transportwegabschnitte 
unterteilt, innerhalb derer die Gegenstande von Trans-' 
portmitteln transportiert werden, die von einem oder 
mehreren Antrieben angetrieben werden. Bei einem der- 
artigen Transportsystem kann es sich beispielsweise nm ^ 
mehrere aneinander angrenzende F5rderbander oder FSrde- 
rer unterschiedlichster Art (Hor izontalf order er, Senk- 
rechtforderer; Drehtische, Hanqebahnen) .handeln; aber 
auch andere Transportsysteme, wie beispielsweise ein 
Portalkran, der einen Gegenstand aufnimmt, anhebt, in 
horizontaler Richtung vorbewegt, urn ihn anschlieBend 
abzusenken, sollen unter den eingangs genannten Trans- 
portsystemen verstanden werden • 

Zur Steuerung der eingangs genannten Transportsysteme 
werden heute groBtenteils speicherprogrammierbare Steu- 
erungen (SPS) eingesetzt. Derartige speicherprogram- 
mierbare Steuerungen verfUgen tiber eine zentrale Steu- 
ereinheit, die mit sSmt lichen Antrieben und mit die 
einzelnen Transportwegabschnitte ubdrwachenden Sensoren 
oder mit den filr die Steuerung notwendigen Initiatoren 'Z^ 
verbunden ist. Da sich die Transportsysteme mitunter 
Uber relativ groBe Strecken ausdehnen kSnnen, sind ent- 
sprechend groBe Kabellangen zum elektrischen Verbinden 
samtlicher Komponenten des Transportsystems mit der 
zentralen Steuereinheit erf orderlich* Wird ein beste- ^ 
hendes Transportsystem urn ein Transportmittel erganzt 
Oder in sonstiger Weise verandert, muB die speicherpro- 
grammierbare Steuerung sowohl software- als auch hard- 
waremaBig abgeandert werden. Dartiber hinaus ist die 
Planung eines Transportsystems mit speicherprogrammier- 3^ 
barer Steuerung, die Herstellung der elektrischen Steu- 
erung des Transportsystems und die Inbetriebnahme rela- 
tiv aufwendig, da man wegen der Konzeption der zentra- 
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len Steuerung (das gesamte Transportsystem wird als 
eine Einheit betrachtet) nicht auf Standardlosungen 
zurlickgreifen kann^ sondern in jedera Falle eine Spezi- 
allosung finden muB. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Trans- ^ 
portsystem zu schaffen, dessen Steuerung sowohl bezlig- 
lich ihrer Arbeitsweise als auch bezilglich ihrer Er- 
stellung gegeniiber einer speicherprogrammierbaren Steu- 
erung wesentlich vereinfacht ist. 

Zur Losung dieser Aufgabe wird mit der Erfindung vorge- 
schlagen, dal3 dem oder den Antrieben jedes Transport- 
wegabschnittes eine diesen bzw. diese steuernde separa- 
te Steuereinheit zugeordnet ist, wobei die Steuerein- 
heit eines Wegabschnittes Signale von den Steuereinhei- 
ten der angrenzenden Wegabschnitte und von mindestens 45* 
einem Sensor empfangt, der den Transport des oder der 
Gegenstande entlang des der Steuereinheit zugeordneten 
Wegabschnitts Uberwacht. 

Bei dem erf indungsgemaBen Transportsystem ist fUr jeden 
Wegabschnitt eine eigene Steuereinheit vorgesehen. Die 1C 
Steuereinheiten auf einanderf olgender Wegabschnitre sind 
hintereinandergeschaltet; die Steuereinheiten benach- 
barter Wegabschnitte kommunizieren in bidirektionaler 
Weise miteinander, uir. die zu transportierenden Gegen- 
stande von dem Transportmittel des einen Wegabschnittes l^i 
auf dasjenige des in Transportrichtung angrenzenden 
Wegabschnittes zu Uberf iihren. Samtliche Steuereinheiten 
sind untereinauder identisch, soweit es die Aufgabe 
eines jeden Antriebs bzw. eines jeden Transportmittels 
ist, einen auf das Transportmittel aufgegebenen Gegen- -j^ 
stand bis zum Ende des Wegabschnittes zu transportie- 
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ren, urn den Gegenstand dort abzunehmen (was am Ende des 
Transportsystems der Fall ist) oder auf das Transport- 
mittel eines benachbarten Wegabschnittes zu Uberfiihren. 

Bei dem erf indungsgemaiJen Transportsystem sind samt- 
liche Steuereinheiten untereinander gleichberechtigt/ 
d.h. es gibt keinen Master. Eine bestehende Transport- 
anlage kann um ein oder mehrere Antriebe bzw. Trans- 
portmittel ergfinzt oder gekUrzt werden, ohne dafl eine 
neue Steuerung erstellt werden mliBte. Im Falle der Er- 
ganzung der Transportanlage wird die Steuereinheit fiir 
den zusatzlich an- oder eingefUgten Antrieb mit der 
Steuereinheit fiir den vorgelagerten Antrieb und/oder 
der Steuereinheit fUr den nachf olgenden Antrieb ver- 
bunden. Diese in Moduxtechnik aufgebaute und aus ein- 
zelnen Steuerungsinodulen bestehende elektrische Steue- 4i 
rung, bei der samtliche Steuerungsmodule identisch sind 
und dieselben Steuerungsauf gaben losen, erleichtert die 
Planung des gesamten Transportsystems^ was die Steue- 
rung der Antriebe betrifft, vereinfacht die Herstellung 
der elektrischen Steuerung und die Inbetriebnahme des "^c 
Transportsystems vor Ort. 

Zum Transportieren eines oder mehrerer Gegenstande in- 
nerhalb des einer Steuereinheit bzw. einem Steuerungs- 
modul zugeordneten Wegabschnittes steuert die Steuer- 
einheit de Oder die Antriebe ftir diesen Wegabschnitt Z5 
in AbhHngigkeit von mindestens einem den Wegabschnitt 
Uberwachenden Sensor. Sofern der oder die Gegenstand 
von dem Transportmittel des uninittelbar vorgelagerten . 
Wegabschnitts libernommen werden, erfolgt die Steuerung 
in Abhflngigkeit von einem Obergabebereitschaf tssignal !>(■ 
der Steuereinheit fiir den Antrieb des vorgelagerten 
Wegabschnitts . Dieses Obergabebereitschaf tssignal wird 
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auf ein Obernahmebereitschaf tssignal der jenigen Steuer- 
einheit bin erzeugt, die den den Transport des Gegen- 
standes libernehmenden Antrieb steuert. Die Erzeugung 
des Obergabe- und des Obernahmebereitschaf tssignal s 
durch die beiden Steuereinheiten benachbarter Wegab- 
schnitte kann auch unabhSngig von dem Vorliegen eines 
dieser Signale erfolgen. Zum UberfUhren eines oder meh- 
rerer GegenstSnde von einem Wegabschnitt auf den 
nachstfolgenden wird die Steuereinheit ftir den den 
Transport des Gegenstandes Ubergebenden Antrieb in Ab- 
hangigkeit von einem Obernahmebereitschaftssignal der 
Steuereinheit fUr den den Gegenstand Ubernehmenden An- 
trieb gesteuert. Zusatzlich zu diesem tibernahmebereit- 
schaf tssignal erzeugt die Steuereinheit fiir den den 
Gegenstand Ubergebenden Antrieb ein Obergabebereit- 
schaf tssignal, das der Steuereinheit fiir den den Trans-- 
port des Gegenstandes libernehmenden Antrieb zugefxihrt 
wird. 

Das oben erwahnten Obergabebereitschaf tssignal wird 
vorzugsweise dann erzeugt, wenn sich innerhalb des Weg- 
abschnittes, von dem ein oder mehrere GegenstSnde auf 
einen nachf olgenden Ubergeben werden, derartige Gegen- 
stSnde befinden und bis zum Ende des Wegabschnittes 
vorbewegt worden sind, wahrend ein Ubernahmebereit- 
schaf tssignal dann erzeugt wird, wenn sich in demjeni- 
gen Wegabschnitt, der die Gegenstande Ubernehmen soli, 
noch keine zu transportierenden Gegenstande befinden 
Oder eventuell in diesem Wegabschnitt befindliche Ge- 
genstande mit der tJbernahme neuer Gegenstande gleich- 
zeitig auf den nachstfolgenden Wegabschnitt Ubergeben 
werden konnen. 

Vorteilhaf terweise ist pro . Wegabschnitt ein die Anwe- 
senheit eines Gegenstandes am in Transportrichtung vor- 
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deren Wegabschnittende erkennender Sensor vorgesehen> 
dessen Ausgang mit dem Eingang der Steuereinheit ver- 
bunden ist. Vorzugsweise ist pro Wegabschnitt ferner 
ein mit der zugehorigen Steuereinheit verbindbarer wei- 
terer Sensor vorgesehen, der die Anwesenheit eines Ge- ^ 
genstandes am in Transportrichtung hinteren Wegab- 
schnittende erkennt. Mit Hilfe des Sensors am hinteren 
Wegabschnittende kann ermittelt werden, ob ein Gegen- 
stand auf einen Wegabschnitt zum Transportier^n entlang 
des WegabschnitteG aufgegeben bzw. an diesen iibergeben 
worden ist, wahrend mit Hilfe des Sensors am vorderen 
Wegabschnittende erkannt werden kann, ob der Gegenstand 
bis zum Wegabschnittende vortransportiert worden ist. 
Vorzugsweise sind lediglich der erste und der letzte 
Wegabschnitt des Transpprtsystems jeweils mit beiden ^ 
oben erwahnten Sensoren versehen, wahrend die dazwi^ 
schenliegenden Wegabschnitte jeweils lediglich durch in 
Hohe der vorderen Wegabschnittenden angeordnete Sen- 
soren iiberwacht werden. Die tJberwachung des Transport- 
systems mit den wie zuvor beschrie;ben angeordneten Sen- 1 
soren ist ausreichend, urn samtliche Antriebe derart zu 
steuern, dafi ein oder mehrere Gegenstande gleichzeitig 
von einem Wegabschnitt auf den jeweils nachstfolgenden 
iibergeben werden. 

Vorzugsweise cibt die Steuereinheit eines Wegabschnitts ^ 
bei an dessen in Transportrichtung vorderen Ende be- 
f indlichen Gegenstand das Obergabebereitschaf tssignal 
an die Steuereinheit des nachf olgenden Wegabschnitts 
aus, wobei die Steuereinheit dieses Wegabschnitts an 
die Steuereinheit des vorgelagerten Wegabschnitts das 3 
Obernahmebereitschaf tssignal nur dann ausgibt, wenn 
sich kein Gegenstand innerhalb des nachfolgenden Weg- 
abschnittes befindet. Die Obergabe eines oder mehrerer 
-Gegenstande von einem Wegabschnitt auf den jeweils fol- 
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genden erfolgt also nur dann, wenn der folgende Wegab- 
schnitt frei ist. 

In vorteilhafter Weiterbildung der Erfindung ist vorge- 
sehen, dafl samtliche Steuereinheiten jeweils einen La- 
geerkennungs-EingangsanschluB zum Erkennen der Lage der 5" 
Steuereinheit innerhalb der Auf einanderf olge von Steu- 
ereinheiten aufweisen, wobei an den Lageerkennungs-Ein- 
gangsanschlufl samtlicher Steuereinheiten mit Ausnahme 
derjenigen fUr den letzten Wegabschnitt ein erstes Er- 
kennungssignal und an dem Lageerkennungs-Eingangsan- 
schluB der Steuereinheit des letzten Wegabschnitts ein 
zweites Erkennungssignal anliegt. Anhand des an dem 
Lageerkennungs-EingangsanschluB anliegenden Erkennungs- 
signal kann jede Steuereinheit also ihre Position in- 
nerhalb des Transportsyst6ins feststellen, Vorzugsweise /^^ 
ergebem sich die Erkennungssignale an den Lageerken- 
nungs-EingangsanschlUssen automatisch aufgrund der Ver- 
bindung der Steuereinheiten untereinander . Die Verbin- 
dung der Steuereinheiten untereinander erfolgt vorteil- 
hafterweise mit Hilfe von iiber Steckerverbindungen an- tC 
geschlossenen Kabeln. Jede Steckerverbindung weist er- 
ste Steckerbuchsen (oder Steckerstif te) zum Verbinden 
der Steuereinheit mit derjenigen fiir den vorgelagerten 
Wegabschnitt sowie Steckerstif te (oder Steckerbuchsen) 
zum Verbinden der Steuereinheit mit derjenigen fiir den 1$ 
nachf olgenden Wegabschnitt auf. Der Lageerkennungs-Ein- 
gangsanschluB einer Steuereinheit ist mit einem der 
zweiten Steckerstif te (oder einer der zweiten Stecker- 
buchsen) verbunden und wird ausschlieBlich bei an die- 
sem zweiten Steckerstift (odor dieser zweiten Stecker- 3C 
buchse) angeschlossenem Verbindungskabel mit einem auf 
einem der Verbindungskabel vorhandenen definierten Po- 
tential, insbesondere mit Massepotential , versorgt. Das 
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heiflt, nur wenn an den zweiten Steckerstif ten (oder 
Steckerbuchsen) zum Verbinden einer Steuereinheit mit 
einer nachf olgenden ein Verbindungskabel angeschlossen 
. ist, liegt an dem Lageerkennungs-Eingangsanschlu/3 ein 
definiertes Signal an. Aufgrund des Vorliegens dieses 
definierten Signals Btellt die Steuereinheit dann fest, 
dafi sie die letzte in der Steuereinheit-Auf einanderfol-- 
ge ist, d.h., dafl oich an den Wegabschnitt dieser Steu- 
ereinheit kein weiterer Wegabschnitt anschliei3t, es 
sich vielmehr un\ den Endpunkt des Transportsystems han- 
delt- Samtliche andere Steuereinheiten "wissen", dal3 
sie nicht den Antrieb fUr den letzten Wegabschnitt 
steuern, da an ihren Lageerkennungs-Eingangsanschliissen 
das definierte Potential nicht anliegt. Bei der hier 
beschriebenen Weiterbildung der Erfindung ist die Lage- 
erkennung auf extreia einfache Weise gelost, indem die 
Lageerkennung anhand des Umstandes, da/3 von einer Steu- 
ereinheit kein Verbindungskabel zu einer nachstf olgen- 
den Steuereinheit angeschlossen ist, durchgef Uhrt wird. 

Vorzugsweise kann die Erzeugung des\ Ausgangssignals zum 
Ansteuern des oder der Antriebe eines Wegabschnittes 
von der Steuereinheit zeitverzogert erzeugt werden, 
wobei die Zeitverzogerung tiber externa Schalter ein- 
stellbar ist. Insbesondere bei dem Aufgabe- und dem 
Entnahmepunkt eines Transportsystems ist es unter Um- 
standen vorteilhaft, dai3 der Transport eines Gegenstan- 
des nicht unmittelbar mit der Aufgabe des Gegenstandes 
auf den ersten Wegabschnitt beginnt bzw» mit unmittel- 
bar nach dem Entnehmen eines Gegenstandes vom letzten 
Wegabschnitt der nachste Gegenstand zur Abgabestelle 
transportiert wird. Daher sind Zeitverzogerungsglieder 
in den Steuereinheiten sinnvoll und wUnschenswert . 



In vorteixhafter Weiterbildung der Erfindung ist vorge- 
sehen, dafl jede Steuereinheit eine programmierbare Lo- 
gikeinheit mit mehreren Eingfingen und mehreren AusgSn- 
gen aufweist, wobei die Logikeinheit einer jeden Steu- 
ereinheit die Signale der mit der Steuereinheit verbun- 
denen Sensoren und das Ubergabebereitschaf tseignal der 
Steuereinheit des vorgelagerten Wegabschnitts gemafl 
einem in der Logikeinheit gespeicherten Programm lo- 
gisch verknilpft und das Motoransteuerungssignal, das 
Obernahmebereitschaftsaignal fUr die Steuereinheit des 
vorgelagerten Wegabschnitts sowie das Ubergabebereit- 
schaf tssignal fUr die Steuereinheit des nachf olgenden 
Wegabschnitts erzeugt. 

GemaB einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung der 
Erfindung erzeugt jede Steuereinheit ein Storraeldesig- 
nal; das einerseits einer der Steuereinheit zugeordne- 
ten Warnanzeigevorrichtung und andererseits einer samt- 
lichen Steuereinheiten gemeinsamen Warnanzeige zuge- 
fUhrt wird. Die gemeinsame Warnanzeige kann beispiels- 
weise in einen Kontrollraum oder\ dergleichen fUr die 
Transportanlage angeordnet sein. Sdbald die Warnanzeige 
aufleuchtet, weifl die das Transportsystein tiberwachende 
Person, daB eines der Steuerungsinodule defekt ist. Wel- 
ches Modul defekt ist, kann durch tiberprUfen der Warn- 
anzeigevorrichtungen samtlicher Steuermodule ermittelt 
werden . 

Das wesentliche Merkmal der erf indungsgeroaBen Steuerung 
besteht darin, dafl die Steuerung sich aus einzelnen 
baugleichen Steuereinheiten { Steuerungsmodule ) zusam- 
inensetzt; die jeweils einen Oder inehrere Antriebe eines 
Wegabschnittes des Transportsystems steuern. Jede Steu- 
ereinheit libernimmt die elementaren Steuerungsf unktio- 
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nen wie Obernahme eines Gegenstandes , Transport des 
Gegenstandes entlang des Wegabschnittes und Ubergabe 
des Gegenstandes. Diese drei Steuerungsgrundf unktionen 
reichen aus, urn samtliche Antriebe des Transportsystems 
sukzessive ndt teilweise zeitlichen Oberlappungen der- 
art zu steuern, dafl ein auf die Auf gabestelle eines 
Transportsystems aufgegebener GegeriStand bis zur Abga- 
bestelle d-^^s Transportsystems transportiert wird. 

Nachfolgend wird anhand der Figuren ein AusfUhrungs- 
beispiel der Erfindung naher erlautert. 

Im einzelnen zeigen: 

Fig. 1 Gchematisch eine Transportanlage mit fiinf For- 
derern, deren Antriebe iiber getrennte Steuer- 
einheiten gesteuert sind und 

Fig. 2 ein Schaltungsdiagiamm der Steuereinheit und 
der von dieser gesteuerton Komponenten, wobei 
die Verbindung von benachbart^n Steuereinheiten 
mit dargestellt ist. 

In Fig. 1 ist schematisch ein Transportsystem 10 darge- 
stellt, das aus fiinf Forderern F1-F5 besteht. Jeder 
forderer F1-F5 weist einen Antriebsmotor M1-M5 auf, der 
iiber ein separates Steuerungsmodul mit Steuereinheit 
E1~E5 gesteuert wird. Die Steuereinheiten E1-E5 sind 
untereinander elektrisch verbunden. und in Reihe ge- 
schaltet. Jede Steuereinheit steuert einen Antriebsmo- 
tor, gibt jedoch Steuersignale an die (beiden) benach- 
barten Steuereinheiten aus und empfangt von diesen um- 
gekehrt Steuersignale. Jede Steuereinheit E1-E5 ist 
ferner mit mindestens einem Sensor S1-S5 verbunden, die 
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in Hohe der in Transportrichtung R betrachtet vorderen 
Enden der Forderer F1-F5 angeordnet sind und ein Aus- 
gangssignal ausgeben, wenn sich in diesem Bereich ein 
zu transportierender Gegenstand G1/G2 befindet. Zusatz- 
lich sind der in Transportrichtung R letzte Forderer 
Fl, auf den ein zu cransportierender Gegenstand G1,G2 
aufgesetzt wird, und der in Transportrichtung R vorder- 
ste Forderer F5, von dem ein transportierter Gegenstand 
G1,G2 abgenommen wird, mit einem zusatzlichen Sensor 
Sl.O bzw. S5*0 im Bereich des in Transportrichtung vor- 
deren Endes versehen. 

Das in Fig. 1 schematisch dargestellte Transportsystem 
soil die folgende Forderauf gabe , losen . Ein Gegenstand 
Gl, beispielsweise eine beladene Palette, wird auf den 
Forderer Fl aufgesetzt und soil uber samtliche Forderer 
bis zum Forderer F5 transport iert werden, von dem die 
Palette dann abgenonunen wird. Jeder der Forderer F1-F5 
kann dabei zwei Paletten gleichzeitig aufnehmen. Das 
Aufsetzen einer Palette auf den Forderer Fl wird durch 
den Sensor Sl.O erkannt, der daraufhin ein entsprechen* 
des Ausgangssignal an die Steuereinheit El des Motors 
Ml ausgibt* Auf dieses Ausganqssignal des Sensors Sl.O 
hin steuert die Steuereinheit El den Motor Ml zum Vor- 
bewegen der Palette Gl bis zum in Transportrichtung 
vorderen Ende des Forderers Fl an. Die Ankunft der Pa- 
lette Gl wird durch den Sensor SI erkannt, der darauf- 
hin ein entsprechendes Ausgangssignal an die Steuerein- 
heit El ausgibt. Jetzt wird eine zweite Palette G2 auf 
das in Transportrichtung hintere Ende des Forderers Fl 
aufgesetzt, was durch den Sensor Sl.O erkannt wird. Die 
Steuereinheit El sendet nun an die Steuereinheit E2 des 
Forderers F2 ein Ubergabebereitschaf tssignal aus. So- 
fern sich auf dem Forderer F2 noch keine Paletten be- 
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finden, was durch den Sensor S2.0 am vorderen Ende des 
Forderers erkannt wird, gibt die Steuereinheit E2 an 
die Steuereinheit El ein Obernahmebereitschaf tssignal 
aus. Liegen beide Signale vor, steuern die Steuerein- 
heiten El und E2 die ihnen zugeordnten Antriebsmotore 
Ml und M2 an, so dafl beide Paletten Gl und G2 vom For- 
derer Fl auf den Forderer F2 iiberfilhrt werden. 



Sobald der Sensor S2 die Ankunft der Palette Gl meldet, 
gibt die Steuereinheit E2 an die Steuereinheit E3 des 
: nachsten Forderers F3 ein Obergabebereitschaftssignal 

aus. Die Steuereinheit E3 gibt ihrerseits an die Steu- 
ereinheit E2 ein Obernahmebereitschaf tssignal aus, wenn 
sich auf dem Forderer F3 noch keine Paletten befinden* 

Auf die oben beschriebene Weise werden die Paletten 
also paarweise entlang einzelner, durch die Forderer 
■ F1-F5 bestimmter Wegabschnitte des Transportweges 

transportiert , bis sich beide Paletten auf dem F5rderer 
F5 befinden. Sobald die auf einem Forderer befindlichen 
Paletten auf den in Transportrichtiing folgenden Forde- 
rer Uberfiihrt worden sind, schaltet die Steuereinheit 

■ dieses Forderers den Motor ab, es sein denn, dafl sich 

auf dem in Transportrichtung vorgelagerten Forderer 

! bereits zwei Paletten befinden. Sobald also die ersten 

beiden PaJ^tten vom Forderer Fl auf den Forderer F2 
libertragen >?orden sind, konnen auf den Forderer Fl wei- 
tere Paletten abgesetzt werden, die in der oben be- 

j schriebenen Weise transportiert werden. Die Ansteuerung 

des Motors Ml durch die Steuereinheit El bei Erkennung 
einer Palette durch den Sensor Sl.O erfolgt zeitverzo- 
gert, was insoweit vorteilhaft ist, als eine beispiels- 

j weise Uber einen Gabelstapler auf den Forderer Fl abge- 

I setzte Palette nicht sofort bei Ansprechen des Sensors 

j 
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Sl.O vorbewegt wird. Vielmehr ist durch die Zeitverzo- 
gerung ausreichend Zeit vorhanden, um sich mit dem Ga- 
belstapler von dem Forderer Fl zu entfernen. Ebenso 
wird der Motor M5 des Forderers F5 zeitverzogert ange- 
steuert, wenn die von dem Sensor S5 erkannte Palette 
abgehoben wird und der Sensor S5.0 noch ^ine Palette 
meldet. Auch hier besteht der Sirn und Zweck dieser 
Zeitverzogerung darin, ausreichend Zeit zum ^ufnehmen 
der Palette mit Hilfe beispielsweise eines Gabelstap- 
lers zur VerfUgung zu stellen, bevor die nachste Palet- 
te bis ans in Transportrichtung vordere Ende des letz- 
ten Forderers F5 vorbewegt wird. 

In Fig, 2 ist die Verdrahtung der einzelnen Steuerein- 
heiten E1-E5 untereinander sowie mit den zugehorigen 
Motoren M1-M5 und Sensoren Sl-SS, SI ,0-85.0 im einzel- 
nen dargestellt, Jede Steuereinheit empfangt an ihren 
Eingangen 1 und 2 die Ausgangssignale der beiden Senso- 
ren; lediglich die Steuereinheiten El und E5 sind mit 
zwei Sensoren verbunden (Sl.O und SI bzw, S5.0 und S5), 
wahrend die iibrigen Steuereinheiten E2-E4 mit lediglich 
einem Sensor S2-S4 verbunden sind. Mit dem Eingang 3 
einer jeden Steuereinheit ist ein Ubergabe-Taster veir- 
bindbar, wobei lediglich der Eingang 3 der Steuerein- 
heit El mit einem derartigen tibergabe-Taster T] verbun- 
den ist. Der Obergabe-Taster Tl ermoglicht es, dal3 auch 
dann Paletten von dem Forderer Fl auf den Forderer F2 
Uberftihrt werden, wenn sich auf dem Forderer Fl ledig- 
lich eine Palette Gl befindet. Wie oben im Zusammenhang 
mit Fig. 1 bereits erwahnt, wUrde die Obergabe von Pa- 
letten des Forderers Fl auf den Forderer F2 nur dann 
erfolgen, wenn sich auf dem FSrderer Fl zwei Paletten 
befinden. Mit Hilfe des Obergabe-Tasters Tl kann der 
Transport der am vorderen Ende des Forderers befindli- 
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chen Palette Gl aber auch dann ausgelost warden, wenn 
der Sensor Sl.O keine Palette meldet. Mit dem Obergabe- 
Taster Tl laBt sich also sozusagen der Sensor Sl.O 
uberbrilcken. Bei Betatigung des Obergabe-Tasters Tl 
wvirde also ledigiich eine Palette Uber samtliche Forde- 
rer transportiert. 

Ferner weisen samtliche Steuereinheiten einen Eingangs- 
anschlufi 4 auf., an dem sie ein Stormeldesignal empfan- 
gen, das eine Storung des von der betreffenden Steuer- 
einheit gesteuerten Motors anzeigt. Die Generierung des 
Stormeldesignals wird weiter unten beschrieben. 

An dem EingangsanschluB 5 empfangt eine jede Steuer- 
einheit das Obergabebereitschaf tssignal , das von der 
Steuereinheit des unmittelbar vorgelagerten Forderers 
ausgesendet wird. Die EingangsanschlUsse 7,8 und 9 der 
Steuereinheiten sind parallelgeschaltet und mit einem 
zentralen Schaltschrank verbunden, der jedoch keinerlei 
Steuerungsfunktionen ttberniramt, da die Steuerung des 
Transport systems 10 von den einzelnen Steuereinheiten 
E1-E5 wie oben beschrieben iibernommen wird. Ober die 
Eingange 6-8 werden samtliche Steuereinheiten E1-E5 mit 
einem zentral erzeugten Reset-Signal, einem zentralen 
Revisions-Signal und einem zentral erzeugten Motor-Ein- 
Signal versorgt. Die Aussendung des Reset-Signals kann 
bei einem Start des Transportsystems erf order lich sein, 
wahrend das Revisions-Signal und das Motor-Ein-Signal 
denn an die Steuereinheiten E1-E5 angelegt werden, wenn 
das Transportsystem 10 gewartet wird. Der Status "War- 
tung" wird durch das Revisions-Signal jeder Steuerein- 
heit E1-E5 mitgeteilt, wahrend die Aufgabe des Motor- 
Ein-Signals darin besteht, die einzelnen Motore M1-M5 
beispieleweise wahrend der Wartung starten zu konnen. 
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An ihrem Eingangsanschlul3 10 wird jede Steuereinheit 
mit dem Obernahmebereitschaf tssignal der Steuereinheit 
des in Transportrichtung folgenden Forderers versorgt. 
Bei dem Eingang 9 der Steuereinheiten handelt es sich 
um den sogenannten Lageerkennungs-EingangsanschluB/ da 
anhand des an diesem Eingang anstehenden Signals er- 
kannt werden kann, ob es sich bei dem Forderer, dessen 
Motor die Steuereinheit ansteuert, in Transportrichtung 
vordersten, also in der Auf einanderfolge der Forderer 
letzten Forderer, handelt. Wie weiter unten noch be- 
schrieben werden wird, liegt an den Lageerkennungs-Ein- 
gangsanschltissen sSmtlicher Steuereinheiten mit Ausnah- 
me derjenigen ftlr den Antrieb des letzten Forderers 
Massepotential an. 

Jede Steuereinheit weist einen AusgangsanschluB 11 auf, 
an dem das Ein- oder Aus-Signal zum Steuern des betref- 
fenden Motors ausgegeben wird. Der Ausgang 11 einer 
Steuereinheit ist mit einem Relais verbunden (R1-R5), 
Uber dessen Steuereingabe bei Aktivierung eine positive 
Gleiehspannung anliegt. Dieses j>ositive Gleichspan- 
nungspotential wird von einem Netzt'eil (N1-N5) erzeugt, 
an dessen Eingang die Netz-Wechselspannung anliegt. 
Diese Netzspannung wird jedem F5rderer fvir jeden Motor 
M1-M5 zugefUhrt. Soli der Motor eingeschaltet werden, 
wird der Steuerstromkreis des zugehorigen Schaltrelais 
R1--R5 stromdurchf lossen, so dal3 ein dreipoliger Schal- 
ter des Relais schlieBt und den Motor M1-M5 mit der 
Drei-Phasen-Netzspannung versorgt. Ober einen Schutz- 
schalter S1~S5 ist jeder Motor M1--M5 abgesichert. Der 
Schutzschalter erkennt Oberstrome und schaltet seinen 
zwischen das Relais und den Motor geschalteten dr^.ipo- 
ligen Schalter aus, sobald ein Oberstrom erkanr^ wird. 
Ferner wird bei Vorliegen des Oberstromsignals von dem 
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Schutzschalter ein erster, zwischen der positiven Span- 
nungsversorgung und dem Steuerstromkreis des Relais 
geschalteter Schalter gettffnet und gleichzeitig ein 
zweiter, zwischen der Kathode einer Leuchtdiode und der 
negativen Gleichspannung geschalteter Schalter ge- 
schlossen (siehe die Bezugszeichen SS1,SS2 und SS5 der 
Fig. 2). Die Anoden der Leuchtdioden L1-L5 sind mit den 
Eingangen 4 der zugehorigen Steuereinheiten verbunden, 
Uber die das Stormeldesignal zugeftlhrt wird. Im Falle 
eines Oberstromes, d.h. einer St5rung des Motors eines 
Forderers, leuchtet also die diesem Motor zugeordnete 
Warnanzeigevorrichtung in Form der Leuchtdiode auf; 
ferner gibt die zugehorige Steuereinheit liber ihren 
Ausgang 12 ein Stormeldesignal aus, das iiber eine Lei- 
tung, an der die Ausgange 12 samtlicher Steuereinheiten 
angeschlossen sind, einer .zentralen Oberwachungsstelle 
iiberinittelt , wo eine Warnanzeige auf leuchtet. 

An dem Ausgangsanschlufl 13 einer jeden Steuereinheit 
wird das Obergabebereitschaf tssignal ausgegeben, das 
iiber eine entsprechende Leitungsverbindung dem Ein- lO 
gangsanschluB 5 der Steuereinheit des in Transportrich- 
tung nachsten Forderers zugefiihrt wird. Schliefilich 
wird an dem AusgangsanschluB 14 einer jeden Steuerein- 
heit das Obernahmebereitschaf tssignal erzeugt, das iiber 
eine entsprechende Leitungsverbindung dem Eingangsan- 2J 
schluB 10 der Steuereinheit des in Transportrichtung 
vorgelagerten Forderers zugefiihrt wird. 

Wie man anhand von Fig. 2 erkennen kann, sind die Steu- 
erungen ftlr die einzelnen Forderer liber Steckerverbin- 
dungen elektrisch miteinander verbunden. Zu diesem 20 
Zweck weist jede Steuerung eine Steckerbuchsenleiste 
(SB1-SB5) und eine Steckerstif tleiste (ST1-ST5) auf. 
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Die Steckerbuchsenleiste fUr die Steuerung eines in 
Transportrichtung folgenden Forderers ist mit der 
Steckerstiftleiste der Steuerung des vorgelagerten For- 
derers verbunden. Mit einem dieser Steckerstif te ist 
der Lageerkennungs-Eing&ngsanschluB 9 der Steuereinheit 
elektrisch verbunden. Die diesem Steckerstif t zugeord- 
nete Steckerbuchse der Steckerbuchsenleiste fUr die 
Steuerung des in Transportrichtung folgenden FSrderers 
ist mit Massepotential verbunden, das an einer der 
Steckerbuchsen anliegt. Die Verbindung der in Fig- 2 
untersten beiden Steckerbuchsen einer Steckerbuchsen- 
leiste, durch die die massepotentialf tihrende Stecker- 
buchse mit derjenigen Steckerbuchse verbunden wird, die 
dem mit dem EingangsanschluB 9 verbundenen Steckerstift 
zugeordnet wird, wird vorteilhaf terweise in der 
Steckerbuchsenleiste vorgenommen . Nur der Lageerken- 
nungs-Eingangsanschlufl 9 der Steuereinheit des in 
Transportrichtung letzten Fcrderers ist demnach nicht 
mit Massepotential verbunden, so daB von daher die 
Steuereinheit E5 als letzte Steuereinheit der Aufeinan- 
derfolge von Steuereinheiten erkannt wird, die Steuer- 
einheit E5 also den Standort des Ihr zugeordneten For- 
derers innerhalb des Transportsy stems erkennt (und die 
Steuerung des Motors M5 dementsprechend vornimmt), 

Wie man insbesondere anhand von Fig. 2 erkennen kann, 
sind die Steuerungsmodule (Steuereinheiten und deren 
Beschaltung) fUr samtliche F5rderer des Transport- 
systems gleich. Soli also ein Transportsystem auf die 
erf indungsgemSBe Weise gesteuert werden, kann auf iden- 
tische Steuerungsmodule fUr jeden einzelnen Antrieb 
zurilckgegrif f en werden, wobei die Steuereinheiten der 
einzelnen Steuerungen lediglich der Auf einanderf olge 
der Antriebe innerhalb des Transportsystems entspre- 
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chend in Rsihe hintereinanderg'.:jschaltet werden. Dieser 
modulare Aufbau jer elektrischen Steuerung einer Trans- 



1. Der Preis fUr die elektrische Steuerung ist fUr 
den Transportanlagenhersteller exakt zu ermitteln, 
da dieser lediglich die Anzahl seiner F5rderele- 
mente, Transportmittel bzw. Antriebe mit dein Ein- 
zelpreis dem "FERTIG-STEUERUNGSMODUL" multiplizie- 
ren mufl. 

2. Durch die Standardisierung drr Steuerung muB die 
Pro jektierung, Dokumentation und Programmierung 
nur eininal angefertigt bzw, vorgenonunen werden und 
ist danach fiir jede "weitere Verwendung fertig. Die 
auf die elektrische Steuerung entfallenden Kosten 
einer Transportanlage "konnen durch Serienf ertigung 
der erf induiigsgeinai3en Steuerupgsmodule und durch 
lagermaBigp. Bevorratung extrem gesenkt werden. 

3 . Bezuglich der Inbetriebnahme des Transports/stems 
vor Ort gilt, dafl das Transportsystem vollstandig 
im Herstellerwerk zusaimnengebaut werden kann, und 
zwar einschlieBlich der elektrischen Steuerung 
sowie der vorkonf ektioi;ierten Verbindungskabel . 
Auf eine Inbetriebnahme vor Ort kann verzichtet 
werden . Die restlichen Varkabelungsarbeiten 
(Stromversorgung der einzelnen Steuerungsmodule . 
d.h. der Steuereinheiten und der Motore) konnen 
von ortsansassigen Elektroinstallationsf irmen 
durchgef iihrt werden. 



portanlage hat die folgenden Vortcile: 
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4. Die Erweiterung eines Transportsystenis geschieht 
durch einfaches AnfUgen eines Forderers inklusive 
der Verbindung des Steuerungsmoduls .-nit den be- 
reits vorhandenen . Die Steuerungsmodule erkennen 
autonatisch, an welchem Platz Pie sich befinden. 

5. In einem Storungsfall konnen einzelne Module ein- 
fach ausgetauscht werden; um langere Ausf allzeiten 
2U vermeiden, kann der Betreiber des Transport- 
systems Reserveroodule vorratig halten* 

6. Die Koiranunikation zu externen Kaschinen kann di- 1 
rekt mit dem Steuerungsxnodul erfolgen. Bei nicht- 
konventionellen Aufgaben wird die programinierbare 
Logikeinheit des Steuerungsmoduls den Anforderun- 
gen der externen Maschine angepaJ3t. Die Ankopplung 
an speicherprograinmiert-are Steuerungseinheiten A 
kann standardmaBig mit alien Steuerungsmodulen 
hergestellt werden (voile Kompatibilitat ) • 
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ansprOche 

1 . Transportsystem zum Transportieren von Gegenstan- 
den entlang eines Transportweges, 

- mit mehreren Antrieben (M1-M5) zum Transpor- 
tieren der Gegenstande (G1,G2) entlang einzel- 
ner Wegabschnitte (F1-F5) des TranBportweges 
(2), wobei ftir die einzelnen Wegabschnitte 
(F1-F5) jeweils mindestens ein Antrieb (M1-M5) 
vorgesehen ist, 

dadurch gekennzeichnet , 

- daB dem mindestens einen Antrieb (M1-M5) jedes 
Wegabschnitts (F1-F5) eine diesen mindestens 
einen Antrieb (M1-M5) steuernde separate Steu- 
ereinheit (E1-E5 ) . zugeordnet ist, und 

- dafl jede Steuereinheit Eingangssignale von min- 
destens einem den Tranport der Gegenstande 
(G1,G2) entlang des der Steuereinheit (E1-E5) 
zugeordneten Wegabschnitts (F1-F5) uberwachen- 
den Sensor (S1-S5) empfan^t sowie Eingangssig- 
nal von den den benachbarten Wegabschnitten 
(F1-F5) zugeordneten Steuereinheiten (E1-E5) 
empfangt. 

2. Tran' -^ortsystem nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeicnnet, dafi die Steuereinheiten (E1-E5) aufein- 
anderfolgender Wegabschnitte (F1--F2) in Reihe ge- 
schaltet sind, wobei die einem Wegabschnitt 
(F1-F5) zugeordnete Steuereinheit (E1-E5) zum 
Obernehmen des Transports eines Gegenstandes 
(G1,G2) entlang dieses Wegabschnitts (F1-F5) ein 
Obergabebereitschaftssignal von der dem in Trans- 
portrichtung (R) vorgelagerten Wegabschnitt 
(F1-F5 ) zugeordneten Steuereinheit (E1-E5) 
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empfangt und an diese ein Obernahmebereitschaf ts- 
signal ausgibt. 

3. Transportsystem nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeAchnet, dal3 jede Steuereinheit (E1-E5) 2um 
Steuern des mindestens einen zugehorigen Antriebs 
(M1-M5) beiin ttberftihren eines Gegenstandes (G1/G2) 
von einem Wegabschnitt (F1-F5) zu dem nachfolgen- 
den Wegabschnitt (F1-F5) Signale von den den 
Transport entlang des Wegabschnitts liberwachenden 
Sensoren (S1-S5,S1.0,S5.0) und der dem nachfol- 
genden Wegabschnitt zugeordneten Steuereinheit 
(E1-E5) empfangt. 

4. Transportsystem nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet , daB pro Wegabschnitt 
(F1-F5) ein die Anwesenheit eines Gegenstandes 
(G1,G2) am in Transportrichtung (R) vorderer Weg- 
abschnittende erkennender Sensor (S1-S5) vorge- 
sehen ist, dessen Ausgang mit dem Eingang der 
Steuereinheit (E1-E5) verbunden ist. 

5. Transportsystem nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dai3 pro Wegabschnitt ein mit der zuge- 
horigen Steuereinheit (E1-E5) verbindbarer weite- 
rer Sensor (S1.0,S5.0) vorgesehen ist, der die 
Anwesenheit eines Gegenstandes (G1,G2) am in 
Transportrichtung hinteren Wegabschnittende er- 
kennt • 

6. Transportsystem nach f^inem der Anspriiche 2-5, da- 
durch gekennzeichnet, dafl die Steuereinheit 
(E1-E5) eines Wegabschnittes {F1-F5) bei an dessen 



in Transportrichtung (R) vorderen Ende befindli- 
chem Gegenstand (G1,G2) das Obergabebereit- 
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schaf tssignal an die Steuereinheit (E1-E5) des 
nachfolgenden Wegabschnitts (F1-F5) ausgibt und 
daJ3 die Steuereinheit (E1-E5) dieses Wegabschnit- 
tes (F1-F5) an die Steuereinheit (E1-E5) des vor- 
gelagerten Wegabschnittes (F1-F5) das Obernahmebe- 
reitschaf tssignal dann ausgibt, wenn sich kein 
Gegenstand (G1-G5) innerhalb dieses Wegabschnitts 
(F1-F5) befindet. 

7. Transportsystem nach einem der Ansprliche 1-6, da- 
durch gekennzeichnet, daJ3 samtliche Steuereinhei- 
ten (E1-E5) einen Lageerkennungs-EingangsanschluB 
(9) 2um Erkennen der Lagt der Steuereinheit' 
(E1-E5) innerhalb der Auf einanderf olge von Steuer- 
einheiten (E1-E5) aufweisen, wobei an dem Lageer- 
kennungs-EingangsanschluB samtlicher Steuereinhei- 
ten (E1-E4) mit Ausnahme de.rjenigen (E5) des letz- 
ten Wegabschnittes {F5) ein erstes Eincjangssignal 
und an dem Lageerkennungs-EingangsanschluB (9) der 
Steuereinheit (F5) des letzten Wegabschnittes {F5) 
ein zweites Eingangssignal anliegt. 

8. Transportsystem nach Anspruch 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi samtliche Steuereinheiten (E1-E5) 
liber mittels Steckerverbindungen angeschlossene 
Kabel in Reihe verbunden sind, wobei jede Stecker- 
verbindung erste Steckerbuchsen (SBl) oder erste 
Steckerstif te (STl) zum Verbinden der Steuerein-- 
heit (E1-E5) mit derjenigen fiir den vorgelagerten 
Wegabschnitt (F1-F5) und zweite Steckerstif te 
(STl) Oder zweite Steckerbuchsen (SBl) zum Verbin- 
den der Steuereinheit (E1-E5) mit derjenigen fiir 
den nachfolgenden Wegabschnitt (F1-F5) aufweist 
und dafl der Lageerkennungs-EingangsanschluB (S) 
einer Steuereinheit (E1-E5) mit einem oder 
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einer der zweiten Steckerstif te oder Steckerbuch- 
sen verbunden ist und ausschliei31ich bei an diesem 
zweiten Steckerstift oder an dieser zweiten 
Steckerbuchse angeschlossenem Verbindungskabel mit 
einem auf einem der Verbindungskabel vorhandenen 
definierten Potential, vorzugsweise Massepoten- 
tial, versorgt wird. 

9. Transportsystem nach einem der Ansprliche 1-8/ da- 
durch gekennzeichnet/ daD jede Steuereinheit 
(E1~E5) mit einem Zeitverzogerungsglied versehen 
ist, dessen Zeitverz5gerung Uber Schalter von Hand 
einstellbar ist, wobei das Ausgangssignal der Zeit- 
verzogerungsschaltung das Startsignal zum Starten 
des mindestens einen Antriebs (M1-M5) ist. 

10. Transportsystem nach einem der Ansprliche 2-9, da- 
durch gekennzeichnet , dal3 jede Steuereinheit 
(E1-E5) einen Eingang aufweist, an dem ein manuell 
betatigbarer Obergabe-Schalter (Tl) anschliebbar 
ist, bei dessen Betatigung die Steuereinheit bei 
einem innerhalb des zugehorigen Wegabschnittes 
(F1-F5) befindlichen Gegenstand (G1,G2) das Ober- 
gabebereitschaf tssignal ausgibt. 

11. Transportsystem nach einem der AnsprUche 1-10, 
dadurch gekennzeichnet , da/3 jede Steuereinheit 
(E1-E5) eine programmierbare Logikeinheit mit meh- 
reren Eingangen und mehreren Ausgangen aufweist 
und da/3 die Logikeinheit einer jeden Steuereinheit 
(E1-E5) die Signale der mit der Steuereinheit 
(E1-E5) verbundenen Sensoren ( S1-S5 , SI • 0 , S5 . 0 ) und 
das Obergabebereitschaf tssignal der Steuereinheit 
(E1-E5) des vorgelagerten Wegabschnittes und das 
Obernahmebereitschaf tssignal der Steuereinheit 



(E1-E5) des nachfolgenden Wegabschnitts (F1-F5) 
gema/3 einer in der Logikeinheit gespeicherten Pro- 
grairan logisch verknUpft und das Motoransteuerungs- 
signal/ das Obernahmebereitschaftssignal fUr die 
Steuereinheit (E1-E5) des vorgelagerten Wegab- 
schnittes (F1-F5) sowie das Obergabebereitschaf ts- 
signal fUr die Steuereinheit (E1-E5) dee nachfol- 
genden Wegabschnitts (F1-F5) erzeugt. 

Transportsystem nach einem der AnsprUche 1-11/ 
dadurch gekennzeichnet, dafl jede Steuereinheit 
(E1-E5) ein StBrmeldesignal erzeugt, das einer der 
Steuereinheit (E1-E5) zugeordneten Warnanzeige- 
vorrichtung (L1-L5) und einer samtlichen Steuer- 
einheiten gemeinsamen Warnanzeige zugefUhrt wird. 

Transportsystem nach einem der Anspriiche 1-12, 
dadurch gekennzeichnet, dafl jeder Antrieb einen 
Motor (M1-M5) und ein von diesem angetriebenes 
Forder- oder Transportmittel (F1-F5) aufweist. 

Steuerung flir die einzelnen Transportwegabschnitte 
zugeordneten Antriebe eines Transportsystems zum 
Transportieren von Gegenstanden, 
dadurch gekennzeichnet, 
dafl jedem einzelnen Wegabschnitt {F1-F5) eine 
Steuereinheit (E1~E5) zum Steuern des oder der 
Antriebe (M1-M5) fiir diesen Wegabschnitt (F1-F5) 
zugeordnet ist, wobei samtliche Steuereinheiten 
(E1-E5) gleichberechtigt sind, und dafl eine jede 
Steuereinheit den oder die zugehSrigen Antriebe 
zum Transportieren eines oder mehrerer Gegen- 
stande (G1,G2) innerhalb des der Steuereinheit 
(E1-E5) zugeordneten Wegabschnitts (F1-F5) in 
Abhangigkeit von mindestens einem 




d n WegabBchnitt (F1-F5) Uberwachenden Seneor 
(S1-S5) gteuert, 

zum Obernehmen eines oder mehrerer GegenstMnde 
(G1,G2) von dem jeweils vorgolagerten Wegab- 
schnitt (F1-F5) in AbhHngigkeit von einein Ober- 
nahinebcroitschaftssignal der Steueroinheit des 
Ubernehmenden WegabBchnitts und einein Obergabe- 
bereitBchaftSBignal der Steuereinheit des vor- 
gelagerten WegabBchnittB Bteuert und 
zum UberfUhren eines oder mehrerer GegenBtHnde 
(G1,G2) auf den jeweilB nachfolgenden Wegab- 
schnitt (F1--F5) in AbhSngigkeit von einem Ober- 
gabeboreiLBchaf tBsignal der Steuereinheit fUr 
den Ubergebenden Wegabschnitt und einem Ober- 
nahmebereitschaf tssignai der Steuereinheit des 
Ubernchmendeii Wegabschnitts steuert. 
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